Ò T = ∂ t − νNÛ Ö ν =< N, ∂ t >º ÓÖ x, y ∈ T p Σ 2¸Û ÓÑÔÙØ < Ax, R e i ,y e i >= −c(< y, Ax > − < y, e i >< Ax, e i > − < y, T >< Ax, T > − < e i , T > 2 < y, Ax >
+ < e i , T >< Ax, T >< e i , y > + < y, T >< e i , T >< e i , Ax >).
Ì Ö ÓÖ
< Ax, R e i ,y e i >= −c(2 < y, Ax > − 2 i=1 < y, e i >< Ax, e i > −2 < y, T >< Ax, T > − 2 i=1 < e i , T > 2 < y, Ax >
< e i , T >< e i , y > + < y, T > 2 i=1 < e i , T >< e i , Ax >),
½¾ AEÓÛ Û × ÐÐ Ó Ø Ò Ò ÕÙ Ø ÓÒ Ó Ë ÑÓÒ×³ ØÝÔ ÓÖ Ø ØÖ Ð ×× × ÓÒ ÙÒ Ñ ÒØ Ð ÓÖÑ
< Se i , R e i ,x y >= −cν 2 < Sx, y > − < Ay, SAx > + < Ax, y > tr(AS).
, R e i ,x e i >= −c{< x, Sy > − < x, e i >< Sy, e i > − < x, T >< Sy, T >
− < e i , T > 2 < x, Sy > + < e i , T >< x, e i >< Sy, T > + < x, T >< e i , T >< e i , Sy >}− < Ae i , e i >< Ax, Sy > + < Ax, e i >< Ae i , Sy > .
< e i , T >< e i , Sy >}
< Sy, R e i ,x e i >= −c{2 < x, Sy > − < Sx, y > −2 < x, T >< Sy, T > − < x, Sy > |T | 2 + < Sy, T >< x, T > + < x, T >< T, Sy >} − < Ax, Sy > 2H+ < Ax, ASy > . 
Ì Ö ÓÖ
< Se i , R e i ,x y >= −c{< Sx, y > − < x, T >< Sy, T > − < y, T >< Sx, T > + < ST, T >< x, y >}− < Ay, SAx > + < Ax, y > tr(AS), 
AEÓÛ¸Û Ò ØÓ ÓÑÔÙØ tr(AS

